
���

研究性文章
�������

工程技术与管理·第 03 卷·第 10 期·2019 年 12 月
�2,��KWWSV���GRL�RUJ����������JFMV�JO�Y�L�������

�KH��SSOLFDWLRQ�RI�WKH��OXHUURWK��HFKQRORJ��LQ�WKH�9HKLFOH�
�UDNH

�XRKDL��KDQJ �XRML��X �KXQKXL��Y �XORQJ�0HQJ �LQJMLDQ��L

Qirui�Automobile�Henan�Co.,�Ltd.,�Kaifeng,�Henan,�475000,�China

�EVWUDFW
,��WKLV�SDSHU�� WKH�IHDVLELOLW��RI�UHDOL]L�J�WKH�GDWD�ZLUHOHVV�L�WHUDFWLR��R��WKH�GHWHFWLR��HTXLSPH�W�RI�WKH�ZKROH�YHKLFOH�EUDNH�WDEOH�LV�
GHVFULEHG�L��WKH�OLJKW�RI�WKH�V�VWHP�D�DO�VLV�RI�WKH�ZKROH�YHKLFOH�EUDNH�WDEOH�GHWHFWLR��HTXLSPH�W��WKH�ZKROH�YHKLFOH��%6�D�G�WKH�%OXH�
WRRWK�WHFK�RORJ��V�VWHP�

�H�ZRUGV
brake�platform�equipment;�ABS;�Bluetooth�technology

Bluetooth 技术在整车制动台上的应用�
张托海�许国记�吕春晖�孟豫龙�李兵舰�

奇瑞汽车河南有限公司�中国·河南�开封��������

摘�要

本文通过对整车制动台检测设备，整车ABS 及 Bluetooth 技术系统分析，概要地阐述了 Bluetooth 技术在整车制动台检测设备
上实现数据无线交互的可行性。�
�
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1引言�

随着中国经济的发展，汽车的数量与日俱增，为了确保

公路安全，行车出厂前，厂家需要对车辆进行整车安全检测。

随着电子技术和机械加工工业的发展，在传统检测方法的基

础上，逐步发展成现代汽车诊断与检测技术。汽车检测通常

指使用现代检测技术和设备、计算机、自动控制等高技术来

检测汽车技术现状，它是一门综合性的应用科学。

��汽车的制动性是汽车的主要性能之一，制动性能的检测

对所有车辆都是极其重要的。汽车的制动性关系到人的安全，

它是汽车安全行驶的重要保障。资料表明，因制动不良而导

致的道路交通事故占事故总数的 �/�. 汽车的制动性不仅取决

于制动系的性能，还与汽车的行驶性能、轮胎的机械特性、

道路的附着条件以及与制动操作有关的人体工程特性有密切

关系。制动台是整车制动动态检测的检验设备，*%����.����

整车安全性要求，所有整车都必须装配 �%6汽车防抱死系统。

随着无线通信技术的发展，%OXHWRRWK技术也得到一定的应用，

本文就制动台，�%6及 %OXHWRRWK技术的综合运行进行概要

论述。

2 制动台设备作用和介绍

汽车的制动性是由汽车的制动系统决定的，其制动过程

是很复杂的，它与汽车总布置和制动系各参数选择有关。汽

车本身又是一个复杂的系统，在运行当中，各个总成之间都

在运动，随着时间的推移，各系统的技术状况都会发生变化，

其技术状况将不断恶化，造成汽车的各种性能的下降，从而

使其发生故障的可能性逐渐增加，造成交通安全隐患的大量

聚合。

我们知道，路试法虽是最直观、最真实的一种检测方

法。但路试法需要专业的试验场地，另外路试法对汽车会产

生一定的磨损，并且在进行路试时每次都须将各种传感器安

装在汽车的车轮或车轴上，来采集汽车在路试的时候的制动
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数据，这样就很难避免每次装卸这些传感器所造成的误差。

在 *%����.����中规定当机动车经台架检验后对其制动性能

有质疑时，可用路试检验进行复检，并以满载路试的检验结

果为准。最终按照路试的检测结果作为最终检测结果。这便

体现出路试与台试存在不统一的问题，动态制动检测系统是

建立在路试法的基础上，用台试的方法来进行路试的检测。

这样中国的汽车检测事业将更加科学化。

汽车制动器台架试验是制动器强制检定项目，它模拟汽

车的制动过程，以台架试验的方式来测试制动器总成的制动

效能、热稳定性、衬片磨损以及强度等各项性能，从而揭示

其内在的统计规律性，找出其存在的问题并提出解决的方法，

确保道路交通安全。它的优点是能迅速、准确地检测制动性能，

不受气候条件限制，试验重复性较好，能定量地指示各轮的

制动力或制动距离，有利于分析前后轴制动力的分配及每轴

制动力的平衡状态，制动协调时间参数等，给故障诊断提示。

2.1 制动台结构介绍及图片

2.2 制动台设备操作顺序如下：

（�）前轴 /后轴称重，按照提示连接 �&8接头并进行

�%6检测。

（�）进行前轴 /后轴拖滞、制动的测量。

（�）拉手刹，进行驻车制动的测量。

（�）车辆离开制动测试台，检测完毕。

3�ABS 的工作原理和检测方法

“�%6”中文译为”防抱死刹车系统“，是一种具有防滑，

防抱死等优点的汽车安全控制系统。�%6是在常规刹车装置

基础上的改进型技术。

�%6的工作原理，是依靠装在车轮上的转速传感器以及

车身上的车速传感器，通过技术机对制动力进行控制；紧急

制动时，一旦发现某个车轮抱死，计算机立即指令压力调节

器，对该轮的制动分泵减压，使车轮回复转动；�%6的工作

过程，实际上是“抱死—松开—抱死—松开”的循环工作过程，

汽车轮胎始终处于临界抱死的间歇滚动状态，可以有效克服

紧急制动时的“跑偏、侧滑、甩尾”等情况，防止车身失控。

工作流程见下图：

动态 �%6测试阶段，试验机模拟 �%6工作时电控单元

的所有动作：依次向每个车轮的泄压阀和增压阀发出控制命

令，评价其制动力的衰减百分比的上限和每个增压阀恢复百

分比的下限。图 �为装有 %26&+�.��%6的某轿车在转毂试

验台上测得的制动力曲线。

在轮速传感器交叉测试阶段中，试验机首先使惯性轮毂

以不同的转速转动，并读取和验证各轮速传感器的转速数据；

查询在制动测试期间电控单元检测到的故障代码；发出控制

命令使电控单元退出诊断模式。此测试的主要目的是测试每

个轮速传感器的装配和连接是否有交叉，这种交叉会使制动

性能恶化。

3.1�ABS 性能测试

�%6测试分为 �%6静态测试、�%6轮速传感器测试、

动态 �%6测试和轮速传感器交叉测试。

�%6静态测试包括：试验机与 �%6电控单元模块进行通

信，并使之退出工作模式进入诊断模式；验证 �%6电控单元

的识别号是否正确；清除测试前在装配和加注等阶段产生的

故障代码；启动 �%6电控单元的自检程序；再次建立与 �%6

电控单元的通信并使之进入诊断模式；阅读重新出现的故障

代码。此测试的主要目的是避免带故障代码进行测试而引起

汽车损坏。

�2,��KWWSV���GRL�RUJ����������JFMV�JO�Y�L�������
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对于 �%6轮速传感器测试，首先从 �%6电控单元中下

载轮速传感器测试程序，然后电动机驱动惯性转毂，检测是

否接收到轮速传感器的信号，并且将测量到的速度数据与限

制值相比较。此测试的主要目的是测试 �%6轮速传感器的装

配和连接是否正确，以及轮速传感器的质量和精度。

3.2�ABS 检查内容步骤及方法：

（�）连接控制器 ,�进入诊断模式开始初始化 �%6。控制

器的英文缩写为 �&8, 一辆汽车中不会只有一个 �&8，电喷

汽车用于控制发动机的发动机 �&8，我们这里所说的是 �%6

相关的 �&8. 识别 �&8的方法就是读取 �&8的 ,�号，不同

厂家生产的 �&8对应的 ,�有不同的定义。

（�）清除故障码

（�）读取故障码��

（�）读取踏板状态

（�）读取电池电压

（�）轮速传感器测（通过设备让车轮以设定的速度转动

起来，取出 �&8获得的传感器输入值，并和给定的速度数值

进行对比，从而得出轮速传感器的评判。

（�）制动泵阀测试（通过 �&8发送控制指令，控制每个

车轮的制动阀门开启、关闭，制动力也会随之上升、下降，对

上升、下降过程进行计算评判，从而给出制动泵阀的检测结论。

3.3 检测步骤和方法

检测�%6时，首先通过2%��,,电缆连接 �&8诊断接口，

该电缆的另一端连接到特定的转换器，就可以对 �%6的 �&8

进行检测了，检测步骤如下：

3.4�ECU 初始化

这个操作是所有�%6检测的前提，只有正确完成初始化，

方可建立 3&和 �8&之间的通讯连接，否则后续的指令都是

无效的。

3.5 获取 ECU�ID

连接成功后，即可发送指令获取该 �&8的 �&8�,�, 即

�&8的识别码，通过这个识别码一般可以获取 �&8的生产信

息、�&8的版本号等，可以建立车辆和 �&8之间的一一对应，

并没有其他的特殊用途。

3.6 清除故障码

故障码简称 �7&, 即 Diagno�c�7URXEOH��&RGH的缩写。这

个故障码是指 �&8本身自检后得到的故障代码，某些时候并

不会随着车辆正常运转而自动消除，也就是说该故障码并不

能完全准确的表达 �%6是否有故障。

3.7 读取故障码（read�DTC ）

清除故障码后，此时再进行故障码的读取，此时获得的

故障码可以正常表达 �%6的故障信息。这里需要说明的是，

并不是所有的故障码都是 �%6故障造成的，也就是说，有故

障码并不代表 �%6一定有故障，在低速状态喜爱某些 �&8

会产生故障码，但当车辆达到 �%6工作速度限制后，这些故

障码即会自动清除。

3.8 制动踏板检测

踏下制动踏板一段时间（一般为 �-�V）后放开制动踏板，

检测程序在此期间连续读取 �&8上的传感器状态字段，根据

字段中代表的制动踏板传感器是否正常连接到 �&8的检测

结果。

3.9 电池电压检测

通过 2%�连接线可以从整车 �&8获取车辆内电瓶电压

是否正常。

3.10 轮速传感器检测

通过设备让车轮以设定的速度转动起来，取出 �&8获得

的传感器输入值，并和给定的速度数值进行对比，从而得出

轮速传感器的评判；

3.11 制动泵阀测试

图 �制动泵阀的工作原理图

正常的时候，进液阀为打开状态（常开），而出液阀为

关闭状态（常闭）。当制动时，制动液通过制动泵进入制动腔，

腔内压力增大，制动力随之增大；当不制动时，进液阀关闭，

出液阀打开，制动液流出，制动腔内压力减少，制动力也随

之减少。

检测方法就是通过 3&计算机控制制动泵启动，并分别

�2,��KWWSV���GRL�RUJ����������JFMV�JO�Y�L�������
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控制每个车轮制动的进液阀和出液阀，使之打开或关闭，此

时车轮的制动力就会增大或减少，通过制动传感器测量每个

车轮的制动力变化过程。利用恢复率和衰减率，对增压过程

和减压过程进行评判。计算公式如下：

恢复率=（增压后的制动力 -增压前的制动力）/（增压

后制动力）×���%

衰减率=（减压前的制动力- 减压后的制动力）/( 减压

前的制动力 )×���%

恢复率越大，表明制动力上升过程很明显；衰减率越大，

表明制动力下降过程很明显。如果恢复率和衰减率都处于正

常范围（根据经验设定），表明制动阀泵的工作良好。

4�Bluetooth 的应用

蓝牙（英文 %OXHWRRWK）是一种短距离无线传输技术，他

能以内置的蓝牙芯片取代传统的线缆连接方式，让不同的设

备在 ��米的距离之内以无线的方式连接起来，进行数据的交

换处理。

现以 ��5����蓝牙芯片为例，对汽车的应用进行介绍：

2�5����芯片是一个与汽车通讯的协议芯片支持����种常规的

汽车通讯协议，�可跟现在的极大部分汽车的各种控制模块进

行诊断通讯。

2�5����将汽车总线各种协议的数据转换为�8�57�格式

的数据进行发送和接收，户可直接与各种�单片机、3&�串口，

3���等设备与汽车相连接。能快速的实现产品的二次开发。

能支持大部分汽车�2%�,,及专用的诊断应用。

芯片性能稳定。

芯片现支持的汽车通讯协议：

O-�����3:0� ��.�NE/V��25�

O-�����93:� ��.�NE/V�*0/&KU�VOHU

O,62����-�� ���EDXG�L�LW�自动波特率

O,62������ ��%XDG�L�LW���.�NE/V

O,62������ IDVW�L�LW����.�NE/V

O,62������ LG���ELWV����NE

O,62������ LG���ELWV����NE

O,62������ LG���ELWV����NE

O,62������ LG���ELWV����NE

O-����� LG���ELW����NE

应用领域：汽车故障诊断仪开发，汽车总线数据监听。�

2�5����芯片是一个与汽车通讯的协议芯片支持����种常规的

汽车通讯协议，�可跟现在的极大部分汽车的各种控制模块进

行诊断通讯。

2�5����将汽车总线各种协议的数据转换为�8�57�格式

的数据进行发送和接收，户可直接与各种�单片机、3&�串口，

3���等设备与汽车相连接。能快速的实现产品的二次开发。[�]

4.1�OBD 指令详细说明

�5[ 自动设置接收地址�]

从车辆的响应将被 2�5����回应和显示，如果内部存储

的接收地址跟收到的地址匹配，该消息被发送。使用自动接

收效果方式，用于接收地址的值将选择基于当前头字节，并

会自动更新每当头字节被改变。

认为是为接收地址使用的值是确定的基础上，作为第一

个标头字节的内容这样的事情，以及是否使用物理地址的信

息，功能寻址，或者如果用户已设置的 65或 5�的命令值。

自动接收默认是打开的，并且不使用 -����协议。

�7�,��7��D�G��7�� [ 自适应定时器控制 ]

当定义该模式时，�2�5�����的内部接收地址由当前的头

格式字节决定。取消�2�5�����的初始化过程中。�该命令使用

时要特别注意，由于�,6������ 、.:3����、,6�������要求与�

�&8�通讯�前总线必须初始化。执行这个命令后，2�5�����在

通�讯时不进行初始化过程而直接输出当前协议的�2%��命

令。这对于其他协议可以提高通讯初始化�连接速度，但对以

上的协议将不能通讯。该指令�一般只是在��&8�仿真模式或培

训教育时使用。

%5���KK��[�WU��%DXG�5DWH��LYLVRU�KK�]

功能：� 临时设置�2�5����� 波特率分频器� 该命令改

变�2�5����� 串口波特率的分频值到“KK”，设置后，实际

的�2�5����� 波特率为�����/�KK。� 例如：�要设定波特频到�

���.�.ESV� 则分频特为�����/����.�=��.�，���进制邮为�

�%，因此我们�应用��7�命令：

>�7�%5�� �%

因为�2�5����� 可以设定到最高����.%36� 的波特率 ,�个

人电脑接收不支持这么高的波特率，所以在执�行这个命

令时，2�5�����会有一个测试波特率的过程 ,�如果测试不成

功 ,2�5�����返回到原来的波特率。详�细的测试过程在另外章

�2,��KWWSV���GRL�RUJ����������JFMV�JO�Y�L�������
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节中说明。

设定测试完成后 ,2�5�����将以新的波特率通讯 , 只有当

复位后才会恢复到默认的波特频率�注：, 默认波特率也可更

改 .但更改默认波特率要特别小心，如果你忘了你的默波特

率 . 将没有直�接的办法与�2�5�����通讯，只有把�2�5�����第�

��脚接�地，然后打开�2�5�����电源，这时�2�5�����的波特率�

为�����，再来改变�2�5�����开启时的默认波特率。

%57KK�[ 测试波特率的溢出�时间 ]

功能：设定��7�%5��KK�时测试波特率的溢出�时间。用�

�7%5��改变�56����波特频时，2�5�����有个测试溢出时间。

KK�是����进制值，设置值�为�KK�×�PV。

注：默认值为���PV，当设置值为�KK=��时，�设置值不是�

�PV��而是���PV。

4.2�CAN 协议专用指令详细说明

&����/�&�����[&�1�自动格式化关或开 ]�

功能：控制�2�5����� � 在发送或接收�,6������/&�1

报文时，是否自动为报文插入格式数据。�这两个命令控制

2�5�����接收或发送的数据是否自动按�,6�������要求的格式

生成数据。�&����是启用该功能 ,�&����禁用该功能�。允许使

用该功能时 , 当�2�5������发送数据时自动生成�&�1� 3&,� 数

据进行发送。(当在混合地址模式下 ,2�5�����还自动添加扩

展的网络远程地址 3&,� �数据发送给�3&。这个意思是启用情

况下在 &�1�诊断中不用到添加特别的�3&,�数据 , 你可以发�送

标准的�2%��请求，例：>����。7�

到报文数据中 )。当�2�5�����接收到数据时 ,自动删除

注：

（�）当在启用格式化的情况下 , 如果�2�5����� 收到不

能辨认的�3&,�值（不附合�,62�����），2�5�����将忽略该报文

数据 .

（�）另外当接收到长消息 ( 多报文消息 ) 时，2�5����

将会自动为你分析这些数据 , 并会提取总数据�长度 , 单独在

一行显示。接着显示每一报文的消�息 , 以消息编号 (���进制数 )

加一个“：”开始。

（�）你在监听模式下，有时会在一行的头上看到�“�&：”。

代表这是一个流控制消息。（发送 2%��命令时，不可能收到

这样的信息。）

（�）�2�5����会在接收到多报文数据消息的第一桢�数

据后，自动发出一个流控制消息以响应��&8�的请求，在�&�&�

（自动流控制）的情况下 ,�不管在�&���� 或�&���� 状态下�

2�5�����都会自动发送。

（�）另一种类型的信息是�575( 远程传输请求 )，在�

&����模式下会被�2�5�����返回一个“575“字�符。

（�）禁用�&����模式：在接收时，2�5�����将返回接�收

到的所有数据区的字节，不会提示流控制的格式和消息包的编

号。在发送数据时，你必须提供包含�3&,( 远程�7�，混合地址

模式时 ) 等数据。2�5����不会添加这些附加的字节。

（�）选择 ,6������协议后，2�5����不管是�&����或�

&����都回根据�,6�������要求自动填充满���字节发送。

（�）当在头格式（�7+�）的情况下，用 2�5�����在接

收回传数据到 3&时，将会屏蔽 &���的设置，而返回全部的

报文数据（含头格式字节），当在发送时，3&,数据仍然自动

添加。

流控制数据报文的头格式及数据可用��7�&�6+�及��7�

�&6��命令设定改变，2�5����默认值为�,6�������定义的数

据格式。

&0�KKK��[ 设置����位的�&�1�,��屏蔽字节 ]

同一时刻有大量的消息在 &�1系统上传送，为了限制

2�5����能看到哪些消息，这就需要一个相关的过滤系统从

消息中过滤出相关的信息。这项工作则由过滤器来完成，它的

工作原理与掩码结合。掩码是一组 %LW，用位来表示 2�5����

在过滤器中的哪些位是相关的，哪些可以忽略不计。“必须符

合的条件”是将掩膜位设置为’�’，而“不关心”信号是将

掩码位设置为‘�’。[�]

,%�����[�设置 ,62波特率为 ������]�

此命令恢复 ,62����-�和 ,62�����-�的波特率的默认

值为 �����。

,%��[ 设置 ,62波特率为 �����]�

该命令用于改变 62����-�和 ,62�����-�协议（数字 �，

�和 �）的波特率为 ����,�，同时放宽为初始化字节传输的一

些要求。它可能对于尝试一些车辆很有用。正常的操作（��,���

波特）操作可能随时发送 ,%��命令进行恢复。

,%���� [ 设置 ,62波特率为������]�

该命令用于改变 62����-�和 ,62�����-�协议（数字 �，

�和 �）的波特率为 ����,�，同时放宽为初始化字节传输的一

�2,��KWWSV���GRL�RUJ����������JFMV�JO�Y�L�������
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些要求。它可能对于尝试一些车辆很有用。正常的操作（��,���

波特）操作可能随时发送 ,%��命令进行恢复。

,62�����-��与 ,62������-��标准，要求在与��&8�通讯

前要进行总线慢速初始化。2%��标准定义对发动机的这个初

始化地址值为 0x33。如果你想使用其它地址进行 �波特率初

始化，可以使用此命令。

6+�xyz� [�6HW�WKH�+HDGHU�WR����0x��]�]�

该命令为用户自定义头格式三字节的数据值 , 这个值在

各个协议中 7/���都设定标准了默认值 , 但对于专业的诊断

有时必须更改头格式的字节。�

xx�是头字节的优先级和类型，为第一字节。�

��是功能地址或目的地址，为第二字节接收地址。��

]]��是源地址，为第三字节发送器地址�

�该命令设置所有协议的头格式包括�-���� ,62����

,62����� &�1，在�&�1 系统���� 位�,� 时为 �_—��位，��

��—��位�用 &3

命令设置。��位 ,�时，用前两个数�xxyy的低 ��位 ,高

�位被忽略。等同于 SHxyz命令。�

根据�,62�����的要求。7/����生成头格式方法如下：�

（�）第一字节最高两位 E�E�为 ��时，,62�����规定

这时没有地址头信息，这时 7/���按以下方法安排插入长度

字节，如果 E�…E�的 �位全是 �时，7/����计算长度后增加

一个附加的长度字节，第一字节前 �位保持为 ��，此时为双

字节头格式。如果 E�…E�大于 �时 7/���计算后把长度字节

放入 E�…E�作为单字节头格式报文。�

（�）当第一字节最高���位为“��”以外的数“��”“��”“��”

时，实际上：“��”是为 ,62����

保留的数，在 ,62�����中不可使用，但 7/���为了对

一些特别的非标准协议也把它当作

,62������处理（,62�����协议时当然还是按 ,62�����处

理）。�7/���根据�,62�����定义此时为三字节头格式或加

附加长度的 �字节头格式，�当 E�…E�等于 ��时��7/���插入

单独的长度字节发送数据包�，当�E�…E�>��时 , 计算长度后 ,

把长度字节放在 E�…E�。��

注：不管哪种情况�7/����都是自动为你提

供长度值的，所以我们设定 ,62������协议头格式

时，要注意怎样设定。��

6+����xyz������

6HW����+HDGHU����WR����xyz�

为 ������,��&�1�专门指令。�

相当与 �7�6+����0xyz00。�

此命令设置将协议切换到 K,K为编号；2�5����支持 ��

种不同协议 (两种是用户自定义协议 )，协议及编号如下：

��-��XWRPDWLF

��-�6���-�����3:0�(��.��NEDXG)

� ��-�6���-�����93:�(��.��NEDXG)

� ��-�,62�����-��(��EDXG�L�LW,���.��NEDXG)

� ��-�,62������-��.:3�(��EDXG�L�LW,���.��NEDXG)

� ��-�,62������-��.:3�(IDVW�L�LW,���.��NEDXG)

� ��-�,62������-��&�1�(���ELW�,�,�����NEDXG)

� ��-�,62������-��&�1�(���ELW�,�,�����NEDXG)

� ��-�,62������-��&�1�(���ELW�,�,�����NEDXG)

� ��-� ,62������-��&�1� (���ELW� ,�,�����NEDXG)���-�

6���-�����&�1�(���ELW�,�,�������NEDXG)�%�-��86�5��&�1�(����

ELW�,�,�������NEDXG)

� &�-�86�5��&�1�(�����ELW�,�,������NEDXG)

���GHIDXOW�VHWWL�JV�(XVHU�DGMXVWDEOH)

这个命令 7/���设定协议到�K�号，并且设定后�7/���不

会自动搜寻协议�K为（�—�）之间“�”协议是自动搜寻，自

动搜寻协议时�7/����只在协议��—��之间搜寻，不会搜寻��—

�之间的协议，因为��—�之间没有统一的应用层，搜寻毫无

意义，要使用 �—�之间的协议，必须用 �7�63�K设定到指定

的协议。自动搜寻的同时，如果 7/����收到��—�之间的协议

连接后，7/����自动保存当前协议到 ��3520�内，下次搜寻

时保存的协议作为开始搜索的第一个协议。

6��标准 -����指定协议扫描工具应该使用的搜索序。

4.3� 读取电瓶电压

学习 2%�命令之前，我们将演示如何使用 �7命令。我

们将假设你已经购买了 2�5����模块或类似的版本的模块，该

提供了一个连接到读取车辆的电池电压，您会发现这非常有用。

如果你看看 �7命令列表，你会看到有一个命令 59[ 输

入电压 ]。输入“�7�59”，按回车键（或输入）：

>�7�59

请注意，我们使用大写字符发送此命令，但它不是必需的，

�2,��KWWSV���GRL�RUJ����������JFMV�JO�Y�L�������
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2�5����对命令不区分大小写，命令中间的空格“�”将被忽略，

即命令中可以任意插入空格，

这个命令将显示电压读数，然后由另一个提示字符：这

个读数的准确性取决于几个因素。从工厂默认值，2�5����

电压的读出电路通常是精确至约 �％。对于许多人来说，这基

本上就够用一。然而，有些人可能要校准电路，用于更精确

的读数，所以我们提供了一个特殊的“校准电压”命令来要

改变内部校准常数，校准前实际的准确的电压是多少。许多

高精度的数字万用表能测量准确数据，但在更改之前，您应

该验证其准确性。

让我们假设你已经连接你精确的万用表，你会发现它读

取 ��.��9。该 2�5����显示 ��.�9，是高了一点，你愿意将

它读取电压与你的万用表相同，可以使用简单的校准被测电

压 2�5����使用的 &9命令：

>�7�&9��������2.

请注意，你不应该提供的 &9值中的小数点，2�5����

知道，它应该是在第二和第三位之间。

在这一点上，内部校准值被改变（换言之。写入到 ���

3520），和 2�5����现在知道，实际上是在输入端的电压

��.��9。为了验证，已经发生了变化，只需再次读取电压：

>�7�59���������.�9

�� �该 2�5����总是四舍五入至小数点后一位的测量，因

此在的 ��.��9实际显示为 ��.�9（但小数点第二位内部维护

的准确性和计算中使用的）。

2�5����可能与你有任何的参考电压进行校准，但注意，

&9命令总是期望接收四个字符代表的输入电压。如果你已经

使用了

�9电池供大家参考，它实际上是 �.��9，那么你必须添

加一个前导零校准时的实际电压的 ,&：

>�7�&9�����������2.

��如果您用这个命令（例如，如果你的东西任意设置校准

值并没有电压表，随时为您提供准确的值），你可以设置恢

复到原来的（工厂）的 &9值惹上麻烦 ����命令。只需发送：

>�7�&9�����������2.

中相同的方式使用的 �7命令。只需键入字母 �和 7，

然后按照您要发送的命令所需要的任何参数。然后按回车键

（或输入，这取决于您的键盘上）。记住�-�你可以随时插入

空格字符，往往只要你想，如果你提高可读性，因为他们忽

略了由 2�5����

4.4�OBD 命令

如果您发送的字节到 2�5����不是以字母‘�’和‘7’

开头，它们被认为是为车辆的 2%�命令。每对 �6&,,字节将

被测试，以确保它们是有效的十六进制数字，并且将被转换

成字节数据相结合，用于发送到车辆。

2%�命令实际发送的数据包中嵌入的车辆。大多数标准

要求，被2%�消息中三个头字节和一个末尾错误校验字节每，

2�5����增加这些额外的字节命令字节。这些额外的字节初

始（默认）值通常适用于多数请求，但如果你想改变他们，

有一个机制，这样做（请参阅“设置头”部分）。�

表 ��十六进制对十进制转换表

十六进制动
数字

对应的十进制值

� �

� �

� �

� �

� �

� �

� �

� �

� �

� �

� ��

% ��

& ��

� ��

� ��

� ��

5� 与车辆会话

本标准规定每个发送到车辆的 2%�命令或请求必须坚持

一套格式。发送的第一个字节（称为“模式”）描述了被请

求的数据类型，而第二个字节（和可能是第三个或更多）指

定了实际所需的信息。模式后面的字节被称为“参数标识”

或 3,�字节数。如 6���-����，,62�����-�标准文件中详细

描述的模式和 3,�，由汽车制造商也可以定义 3,�。

6���-����标准目前定义了 ��个可能的诊断测试模式，

它们是：
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���-�显示当前的数据

���-�显示冻结帧数据

���-�显示诊断故障码

���-�清除故障代码和存储的值

���-�测试结果，氧传感器

���-�测试结果，非连续监测

���-�显示“未解决”的故障码

���-�特殊的控制模式

���-�请求车辆信息

如果您发送的命令字节不是以‘�’和‘7’开头，这条

命令则被假定为 2%�命令；每对 �6&,,字节将被测试，以确

保它们是有效的十六进制数字，并且将被转换成字节数据相结

合，用于发送到车辆 [�]。

6�结语

通过最近一段的学习，对整车制动台，�%6及整车 &D�

线通讯，%OXHWRRWK有了较深入的了解和掌握，还看了一些英

文资料和书籍，让各项技术融合兼容。做到更好的为生产设备

服务，提高生产效率，提升公司产品质量和经济效益。
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